Unidad Didactica
Control y Robhotica

4° ESO



Evolucion de los sistemas
automaticos (Introduccion)

Trabajo artesanal Trabajo mecanico Trabajo automatico

Hombre con funciones Hombre con funciones de  Hombre con funciones

de motor, operario y operario y controlador. de supervisor.
controlador.



Evolucion de los sistemas
automaticos

2°- Herramientas
1°- Herramientas de especializadas 3°- Maquinas
herramientas

uso cotidiano




Evolucion de los sistemas
automaticos

4°- Sistemas automaticos




Mecanizacion

1°- Herramientas manuales 2°- Maquinas herramientas




Automatizacion

El término griego "automatos” significa que se mueve por el mismo.

La automatizacion, actualmente, se emplea en la obtencién de productos sin
la necesidad de intervencion humana
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De lazo abierto

Sistemas de control

Entrada ——

Controlador

Entrada

Volumen ﬁ]—»

De lazo cerrado

Entrada

L Proceso

— Salida

Amplificador

Salida

——m Altavoz

Controlador

Proceso

Realimentacion

» Salida

Ejemplo de lazo cerrado
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Arquitectura de un robot
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Sensores — Robot —— Actuadores



Tipos de sensores

Proximidad Temperatgra Magnéticos Sonido Presion
gv
lluminacion Inclinacien | 2ctll, piel robotica Microinterruptores

[/ o «%Lf“}’n




Tipos de actuadores

De impulsion, motores y cilindros .
Contactores y relés

Pinzas




Tipos de robots

industriales
Cartesiano Cilindrico Esférico o polar
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Articulado
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Otra clasificacion

Poliarticulados

Moviles Nanorobots

Zoomorficos




Control por ordenador

Ces——————

Robot - tarjeta - ordenador




Tarjetas controladoras
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Robot MR - 999E

Control de motores

M1 base
M2 hombro
M3 codo
M4 murieca
M5 pinza




Programa Hobbyrobot

Aspecto del programa

HobbyRobot - Programal

archiva  Robot  Programa  Yer VYentana Ayuda  Idioma

0EE- 0oy v

Ll T e

.....

Preparado

Opciones

nicializa al robot.

Inicio. Lleva al robot al punto de inicio, (bas
A la izquierda, codo y hombro arriba, pinz
cerrada).

Calibrar motores. Para realizar la calibraci6
de los motores deben situarse en el extrem
ppuesto de su movimiento.

Y

Robot interactivo. Permite mover los motore
de forma manual

LFT LF1¥

Z

| PT1 o LPT2. Puerto en el que tenemo
conectada la tarjeta y por tanto el robot.

Testear entradas. Nos muestra el estado d
as entradas.

Desactivar PlugPlay.

Fjecutar. Ejecuta el programa.

Para. Detiene la ejecucion del programa.

Fjecutar linea. Ejecuta wuna linea de

programa. No continua con el programa.



Hobbyrobot (funciones)

Anadir una accion. Cuando introducimos una linea de programa, el entorno
nos muestra sobre que queremos actuar y nos ayuda a seleccionar el giro

w y el angulo del motor.
- - - . Ees er-Tanco Cancel [ 0K H
Editar linea. Cuando estamos sobre una linea de programa, con este icono podemos e inclus
_ anadirle mas ordenes que se ejecutaran a la vez.
1
Eliminar linea. Borra una linea de programa.
x

Repetir. Funcion para generar bucles.

Esperar ? Segundos. Introduce una temporizacion de segundos. Programa’

Comando

Si.. Sino.. Fin si. Introduce una estructura alternativa. o0 sinicio

<*-> 020 =l ertrada 1 ACTR A
= 030 Basze |zguierda 1
@ g4 =mMo

= 050 Base Derecha 1

Sino. Crea un camino alternativo en caso de que no se cumpla la condicién.

<> 080 FIN S
+ 070 SALTAR & inicio

Etiqueta. Pone una etiqueta en el programa.

Salta a ... Salta el programa hasta la etiqueta que se le indique.

Desplaza una linea de programa hacia arriba.

Desplaza una linea de programa hacia abajo.

Nube de puntos. Nos ayuda para crear el recorrido que debe hacer el robot y lo transforma en lineas d

| aYalaVta ladel aa e




Fundamentos de
programacion

Programa que controla un robot  Fages de un proyecto de programacion

— 1 - Definicion del problema.

C Inicio ) 2 - Particion del problema.
l‘ 3 - Desarrollo de algoritmos.

4 - Codificacion.

5 - Depuracion.

6 - Testeo y validacion.

7/ - Documentacion.

8 - Mantenimiento.

Programa de control

Procedimiento: es una secuencia de instrucciones y operaciones que pueden realizarse
mecanicamente.

Algoritmo: es un procedimiento que siempre termina.



Organigramas

Indica la secuencia de ejecucion del . .
programa Organlgrama ejemplo

Proceso: se realiza la funcion indicada ( Suma )
Proceso predefinido: hace referencia
a un subprograma Introduce A
Decision légica: el camino de l
ejecucion depende de la condicion Introduce B
especificada l

C=A+B
Entrada o salida del programa l

Muestra C
Conector entre puntos l

C Fin )




Estructuras

Estructura secuencial Estructuras repetitivas

( Inicio ) ( )
Inicio Inicio
l ( Inicio ) ( )

S1 -

s2

ise
cumple
c?

ise
cumple
c?

ise
cumple
c?

S3

( Fin ) i ) ( Fin ), C Fin )

Mientras condicion C Repetir S hasta Hacer S hasta
hacer S condicion C condicion C




Estructuras

Estructuras alternativas

S1

( Inicio )
No ise Sj
s2 cumple
c?
-—
Y
( Fin )

Si condicion C hacer S1 en

caso contrario hacer S2

(_ Inicio ;l

Hacer (S1,S2....,Sn) segun |




Programacion MR-999E

12 Actividad (estructura secuencial ) 22 Actividad (estructura repetitiva )
( Inicio ) C Inicio )
| |

Base derecha 10 grados

¢, E1 esta
Y activa? Base derecha 1 grado
C Fin )
Organigrama ( - )
M iZomando M R
010 inicio 010 inicio
* 020 Base Derecha 10 <i> 020 Slentrada 1 ACTIVA
030 :fin = 030 Basze Derecha 1
«' 140 =ALTAR A inicio
<% 050 FIN S

Listado del programa [E

:fin




Programacion MR-999E

32 Actividad (estructura alternativa )

( Inicio )

M Zomando

010 inicio
@ 020 Sl entrads 1 ACTIW A
= 030 Baze Derecha 1

i E1esta

activa? Base derecha 1 grado @ 040 SIMG
= 050 Baze |zguierda 1
<% 0BO FIN I

+ 070 SALTAR A inicio

Base izquierda 1 grado

Organigrama Listado del programa



Programacion MR-999E

42 Actividad (combinacion de estructuras alternativas)

Inicio )

) Comando

010 :inicio

,E1 esta
activa?

Base derecha 1 grado

JE2 esta
activa?

Base izquierda 1 grado

Organigrama

@? 020 Zlentrada 1 ACTIW A
= 030 Base Derecha 1

<% 040 FIN S

@? 050 =l entrada 2 ACTIW A,
= QB0 Baze [zguierda 1
<% 070 FIN S

= 050 SALTAR A cinicio

Listado del programa
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